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͓ΑͼҠಈϩϘοτ PCͱλϒϨοτͷؒͷ௨৴͸ IPC (Inter Process Communication



























ຊݚڀͰ͸ɺSLAM(Simultaneous Localization and Mapping)ʹج͖ͮɺMobile Robot
















































































































• ެऺڑ཭ Public distance (3.6 [m]ʙ): ଞऀͱͷίϛϡχέʔγϣϯ͕ੜ͡ʹ͍͘ڑ཭ɻ
• ࣾձڑ཭ Social distance (1.2ʙ 3.6 [m]): ࣾަతͳ৔Ͱਓͱର໘͢Δڑ཭ɻ
• ݸମڑ཭ Personal distance (0.5ʙ 1.2 [m]): ଞऀͱͷؒʹอͭ࠷௿ݶͷڑ཭ɻ






: 0 ∼ 0.5[m]
	
: 0.5 ∼ 1.2[m]	












































     
Lateral distance 























ճආҐஔ rpr_p = (rxr_p ryr_p)T Λܭࢉ͢ΔɻϩϘοτ࠲ඪܥΣrʹ͓͚Δ y࣠ͷํ޲͸࿓Լ
ͷओํ޲ͱҰக͍ͯ͠Δ΋ͷͱ͢Δɻ











dX (rxp_c ≤ 0)
−dX (rxp_c > 0) (3.3)
ҠಈϩϘοτͷҠಈ଎౓ͷ y࣠੒෼ vr_y ͸ɺSLAM͓Αͼ ARIAʹΑΓܭࢉ͞Εɺาߦ
ऀͷҠಈ଎౓ͷ y࣠੒෼ vp_y ͸ύʔςΟΫϧϑΟϧλΛ༻͍ͨาߦऀݕग़ʹΑΓܭࢉ͞
ΕΔɻ
vr_y = vr cos θr (3.4)































































ΔɻҠಈϩϘοτͷຊମͷ࠲ඪܥ Σr ͱإΠϯλϑΣʔεʹ͓͚Δ಄෦ Σhͱࠨӈೋͭͷ؟





















ʹ͓͚Δࢹઢͷํ޲ rθf ͸஫ࢹ఺ f ͷҐஔ (rxf , ryf )Λ༻͍ͯҎԼͷࣜʹΑΓܭࢉ͢Δɻ
rθf = atan2(rxf , ryf ) (4.1)




1 (0 ≤ |rθf | < 15)
30− |rθf |
15 (15 ≤ |
rθf | ≤ 30)




1−De (0 ≤ |rθf | < 50)
1− (|
rθf |− 50)/2
80 (50 ≤ |
rθf | ≤ 130)
0 (130 < |rθf |)
(4.3)
ͨͩ͠ɺਓؒͷࠎ֨ͷߏ଄্ͷ੍ݶʹج͖ͮɺ0 ≤ |rθf | < 15ͷൣғͰ͸؟ٿͷճసͷ
Έɺ15 ≤ |rθf | ≤ 30ͷൣғͰ͸؟ٿͱ಄෦ͷճసΛߦ͏Α͏ʹ؆ུԽͨ͠ɻ


















ࢹઢํ޲͕ rθf ͷ৔߹ʹ͓͚Δ؟ٿͱ಄෦ͷճసͷׂ߹ʹج͖ͮɺ಄෦ͷճస֯౓ θh͸
θh = Dh · rθf (4.4)
ͱͳΓɺ಄෦࠲ඪܥ Σhʹ͓͚Δ஫ࢹ఺ͷҐஔ͸ҎԼͷΑ͏ʹͳΔɻ
hpf = rRhT (rpf − rph) (4.5)
·ͨɺࠨӈͷ؟ٿͷ࠲ඪܥ Σe_l ͱ Σe_r ʹ͓͚Δ஫ࢹ఺ͷҐஔ͸ҎԼͷࣜͰࢉग़͞ΕΔɻ
e_lpf = hRe_lT (hpf − hpe_l) (4.6)
e_rpf = hRe_rT (hpf − hpe_r) (4.7)
Αͬͯɺࠨӈೋͭͷ؟ٿͷճస֯౓ θe_lͱ θe_r ͸ɺͦΕͧΕҎԼͷࣜͰܭࢉ͞ΕΔɻ
θe_l = atan2(e_lxf , e_lyf ) (4.8)



























































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































લํڑ཭ THy 3.60[m] 3.60[m]
ଆํڑ཭ THx 0.70[m] 0.70[m]
ಈ࡞༧ࠂͷλΠϛϯά t 1.50[s] 1.50[s]
31
t = 8 [s]
t = 8 [s]
t = 10 [s]
t = 12 [s]
t = 14 [s]
t = 17 [s]
(a)༧ࠂͳ͠
t = 8 [s]
t = 10 [s]
t = 12 [s]
t = 14 [s]










ͼஜ೾େֶେֶӃͷֶੜͰ͋ͬͨʢஉੑ 14໊ɺঁੑ 10໊ɺฏۉ೥ྸ 25.6ࡀʣɻ




Q１. 以下のスケールに基づいてロボットの行動を評価してください。/Please rate the 
behavior of the robot based on the scale below. 
       
Confusing分かりにくい 1 2 3 4 5 Obvious分かりやすい 
 
Q２. 以下のスケールに基づいてこのロボットへの印象を評価してください。/Please 
rate your impression of the robot on the following scales. 
       
Ignorant 無知な 1 2 3 4 5 Knowledgeable 物知りな 
Dislike 嫌い 1 2 3 4 5 Like 好き 
Moving rigidly ぎこちな
い動き 
1 2 3 4 5 
Moving elegantly洗練さ
れた動き 
Unkind 不親切な 1 2 3 4 5 Kind 親切な 
Inert 不活発な 1 2 3 4 5 Interactive 対話的な 
Irresponsible 無責任な 1 2 3 4 5 Responsible 責任のある 
Stagnant 活気のない 1 2 3 4 5 Lively 生き生きとした 
Awful ひどい 1 2 3 4 5 Nice 良い 
Unconscious 意識を持た
ない 
1 2 3 4 5 
Conscious 意識を持って
いる 
Fake 偽物のような 1 2 3 4 5 Natural 自然な 
Artificial 人工的な 1 2 3 4 5 Lifelike 生物的な 
Incompetent 無能な 1 2 3 4 5 Competent 有能な 
Foolish 愚かな 1 2 3 4 5 Sensible 賢明な 
Mechanical 機械的な 1 2 3 4 5 Organic 有機的な 
Dead 死んでいる 1 2 3 4 5 Alive 生きている 
Unpleasant 不愉快な 1 2 3 4 5 Pleasant 愉快な 
 Unintelligent 知的でな
い 
1 2 3 4 5 Intelligent 知的な 
Unfriendly 親しみにくい 1 2 3 4 5 Friendly 親しみやすい 
Apathetic 無関心な 1 2 3 4 5 Responsive 反応のある 
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• ৚݅ A:ϩϘοτ͕λΠϛϯά̓ʹ 0.5[s]ͰإΠϯλϑΣʔεʹΑΔಈ࡞༧ࠂΛߦ͏ɻ
• ৚݅ B:ϩϘοτ͕λΠϛϯά̓ʹ 1.0[s]ͰإΠϯλϑΣʔεʹΑΔಈ࡞༧ࠂΛߦ͏ɻ
• ৚݅ C:ϩϘοτ͕λΠϛϯά̓ʹ 1.5[s]ͰإΠϯλϑΣʔεʹΑΔಈ࡞༧ࠂΛߦ͏ɻ
• ৚݅ D:ϩϘοτ͕λΠϛϯά̓ʹ 2.0[s]ͰإΠϯλϑΣʔεʹΑΔಈ࡞༧ࠂΛߦ͏ɻ
ද 5.5: ಈ࡞༧ࠂΛߦ͏λΠϛϯάͷධՁ࣮ݧʹ͓͚Δ֤ύϥϝʔλ
৚݅ A Bɹ C D
ҠಈϩϘοτͷฏۉ଎౓ 0.30[m/s] 0.30[m/s] 0.30[m/s] 0.30[m/s]
લํڑ཭ THy 3.60[m] 3.60[m] 3.60[m] 3.60[m]
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Please rate the timing of the previous announcement of the robot based on the scale below.
      
Bad        Good 

 ('+$%#!Please circle the number of the video. 

                        

 (.,24-'	"*
)'&*+ #!Please write 


































t = 5 [s]
t = 5 [s]
t = 9 [s]
t = 9 [s]
(a)৚݅ A:̓ʹ 0.5[s]
t = 5 [s]
t = 6 [s]
t = 8 [s]
t = 9 [s]
(b)৚݅ B:̓ʹ 1.0[s]
ਤ 5.11: ࣮ݧڠྗऀ͕ࢹௌ͢Δಈըʢ4छྨͷ͏ͪͷ 2छྨʣ
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t = 5 [s]
t = 6 [s]
t = 8 [s]
t = 9 [s]
(c)৚݅ C:̓ʹ 1.5[s]
t = 5 [s]
t = 7 [s]
t = 9 [s]
t = 10 [s]
(d)৚݅ D:̓ʹ 2.0[s]
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t=0.5[s] t=1.0[s] t=1.5[s] t=2.0[s]
ਤ 5.13: ʮಈ࡞༧ࠂΛߦ͏λΠϛϯάͷద੾ੑʯʹؔ͢ΔධՁͷ݁Ռ


















































t = 8 [s]
t = 9 [s]
t = 13 [s]
t = 16 [s]
(a)ैདྷख๏৚݅
t = 5 [s]
t = 6 [s]
t = 8 [s]
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Q１. 以下のスケールに基づいてロボットの行動を評価してください。/Please rate the behavior of the 
robot based on the scale below. 
       
Confusing分かりにくい 1 2 3 4 5 Obvious分かりやすい 
 
Q２. 以下のスケールに基づいてこのロボットへの印象を評価してください。/Please rate your 
impression of the robot on the following scales. 
       
Ignorant 無知な 1 2 3 4 5 Knowledgeable 物知りな 
Dislike 嫌い 1 2 3 4 5 Like 好き 
Moving rigidly ぎこちない動き 1 2 3 4 5 
Moving elegantly洗練された動
き 
Unkind 不親切な 1 2 3 4 5 Kind 親切な 
Inert 不活発な 1 2 3 4 5 Interactive 対話的な 
Irresponsible 無責任な 1 2 3 4 5 Responsible 責任のある 
Stagnant 活気のない 1 2 3 4 5 Lively 生き生きとした 
Awful ひどい 1 2 3 4 5 Nice 良い 
Unconscious 意識を持たない 1 2 3 4 5 Conscious 意識を持っている 
Fake 偽物のような 1 2 3 4 5 Natural 自然な 
Artificial 人工的な 1 2 3 4 5 Lifelike 生物的な 
Incompetent 無能な 1 2 3 4 5 Competent 有能な 
Foolish 愚かな 1 2 3 4 5 Sensible 賢明な 
Mechanical 機械的な 1 2 3 4 5 Organic 有機的な 
Dead 死んでいる 1 2 3 4 5 Alive 生きている 
Unpleasant 不愉快な 1 2 3 4 5 Pleasant 愉快な 
 Unintelligent 知的でない 1 2 3 4 5 Intelligent 知的な 
Unfriendly 親しみにくい 1 2 3 4 5 Friendly 親しみやすい 
Apathetic 無関心な 1 2 3 4 5 Responsive 反応のある 
Machinelike 機械的 1 2 3 4 5 Humanlike 人間的 
 
Q３. 移動ロボットに対する感想や気になる点等を自由にご記入ください。/Please write comments and 
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日付：                           被験者番号：     
 
Q３. ロボットの顔が動いたのはどちらでしたか。番号に○をつけてください。/Please circle the number that 
the face was turned. 
 
1. 1回目/The first time.     2.  2回目/The second time.     3. わからない/I don’t know. 
 
Q４. 移動ロボットに対する感想や気になる点等を自由にご記入ください。/Please write comments and 





































Q１. 以下のスケールに基づいてロボットの動作予告のタイミングを評価してください/Please rate the 
timing of the previous announcement of the robot based on the scale below. 
       
Bad 悪い 1 2 3 4 5 Good 良い 
 
Q2. 動画の番号に○をつけてください。/Please circle the number of the video. 
 
1. 1番     2.  2番     3. 3番     4.  4番 
 
Q5. 動作予告のタイミングに対する感想や気になる点等をご記入ください/Please write comments and 































Q１. 以下のスケールに基づいてロボットの動作予告のタイミングを評価してください/Please rate the 
timing of the previous announcement of the robot based on the scale below. 
       
Bad 悪い 1 2 3 4 5 Good 良い 
 
Q2. 動画の番号に○をつけてください。/Please circle the number of the video. 
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Q3. 動作予告のタイミングに対する感想や気になる点等をご記入ください/Please write comments and 
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Q１. 以下のスケールに基づいてロボットの行動を評価してください。/Please rate the behavior of the 
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Q３. 移動ロボットに対する感想や気になる点等をご記入ください/Please write comments and concerns about 
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Q３ . 移動ロボットに対する感想や気になる点等を自由にご記入ください/Please write comments and 
concerns about the mobile robot. 
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